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 要  旨 
我々は，複数の赤外線反射型近接センサにより構成されるネット状近接覚センサを提案してい
る．本センサは，視覚・測域センサでは死角や隠ぺいにより情報を取得できない局所領域の情報
取得に長けており，ロボットの安全性や動作の確実性向上に寄与することができる． 
また，クリーンルームや手術室などでは，衛生上の観点から，機器に対する非接触のインタフ
ェースが求められている．この実現のためには入力者の手などの 3次元的な情報が必要となるが，
距離を直接取得可能なセンサにより構成される本センサでは，シンプルにこれを実現できる． 
本センサは，複数の素子の情報を僅か 6 本の省配線で高速に取得できる一方，センサに生じる
光電流分布という抽象的な量を対象物の近接情報として取得するため，応用目的に応じた適切な
出力特性を持つセンサ設計が難しいという問題があった． 
本研究の目的は，ネット状近接覚センサに特化した光学シミュレータの開発および，それを用
いたネット状近接覚センサの設計手法の提案とその有効性の検証である．このために以下 3 点を
目的に研究を行った． 
1. フォトセンサアレーに特化した光学シミュレータの開発 
2. アプリケーション別の設計検討課題の明確化 
3. シミュレーションベースのセンサ設計開発と実機による評価・検証 
1に関しては，ネット状近接覚センサのようなフォトセンサアレーに特化したシミュレータをク
ラスライブラリとして開発した．開発したシミュレータでは，光学素子の相対配置や指向性を表
現するセンサモデルや，センサと対象物の相対的な配置が容易に変更に可能であり，さまざまな
センサ使用状況を再現できる． 
2については，現在までロボット用途やヒューマンインタフェース用途で開発されてきたネット
状近接覚センサについて，センサの取得する情報や実現する機能の観点からまとめ，シミュレー
ションによる設計検討課題を明らかにした． 
3では，ロボットハンド指先に実装し把持対象物の姿勢を取得するセンサに関して，把持対象物
の姿勢変化に対して，より感度の高いセンサをシミュレーションに基づき設計し，実機による検
証により，その有効性を確認した．また，自律移動ロボットの側面部へ実装するセンサに関して，
1m程度の遠方から，検出対象物の反射率や形状に依らない距離推定が可能なセンサ構成をシミュ
レータにより検討し，実験による検証を行った． 
